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Jurusan PT. Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Negeri Yogyakarta
e-mail : sukir_ftuny@yahoo.com
ABSTRACT
Control of alternating current motor speed’s variation is needed to support production
process in industry. The goal of this paper is to know the performance of prototype control
of alternating current motor speed’s variation based on MC (Magnetic Contactor), PLC
(Programmable Logic Controller) and microcontroller using remote control. The method of
this paper was development aproach which consisted of need analysis, designing
hardware and software, manufacturing of prototype hardware and software and testing of
prototype performance. Data is collected by performance observation of prototype when it
tested, then the data analyzed descriptively. The results of this paper was prototype
control of alternating current motor speed’s variation based on MC, PLC and
microcontroller using remote control had good performance, shown by its  work
performance that fit with performance as planed, the distance of remote control signal’s
receiving by receiver are relative longer, that on the straight position (00) it has distance
23 meters, on position 900 the distance is 5 meters, on position 800 the distance  is 10
meters and on position 1800 the  distance is 3.9 meters.
Keywords: Alternating current motor speed’s variation, MC, PLC, microcontroller ,
remote control.
2PENDAHULUAN
Pada proses produksi di industri, umumnya menggunakan mesin-mesin dengan
penggerak utamanya adalah motor listrik AC (Alternating Curent). Cukup banyak jenis
pekerjaan yang ditopang oleh motor listrik AC di industri, yang salah satu diantaranya
adalah pekerjaan yang memerlukan variasi putaran mator listrik AC untuk menggerakkan
suatu unit mesin. Sebagai contoh proses produksi yang memerlukan motor listrik AC
dengan variasi putaran adalah pengaduk  adonan bubur kertas. Umumnya pada mesin
ini terdapat sudu-sudu pengaduk yang berputar secara bervariasi untuk menimbulkan
aliran adonan yang turbulen sehingga akan diperoleh kualitas  adukan yang baik. Contoh
aplikasi pada bidang yang lain yakni variasi putaran kipas angin yang  menghembuskan
angin untuk menggerakkan pita kertas sehingga mirip seperti juluran lidah api di
panggung hiburan.
Untuk mengatur variasi putaran motor listrik AC diperlukan basis pengaturan yang
dapat berupa pengaturan berbasis MC (Magnetic Contactor), PLC (Programmable Logic
Controller), mikrokontroler dan basis pengaturan atau teknologi pengendalian lainnya.
Pada pengaturan variasi putaran motor listrik AC yang berbasis MC, PLC, mikrokontroler
atau berbasis pengaturan lainnya, akan lebih mudah bagi pengguna dalam
memanfaatkannya jika pengendalian tersebut dapat dilakukan dari jarak jauh
menggunakan remote control. Namun bila pengendaliannya tidak menggunakan remot
control tentu saja masih dirasakan cukup repot dalam mengendalikan variasi putaran
motor listrik AC tersebut, seperti  masih harus berdiri dan berjalan untuk menekan saklar-
saklar pengoperasian.
Oleh karena  itu melalui karya ini dicoba dilakukan pembuatan prototipe pengaturan
variasi putaran motor listrik AC berbasis MC, PLC dan mikrokontroler menggunakan
remote control. Prototipe  yang dibuat, disamping dapat dikembangkan untuk aplikasi di
industri seperti tersebut di atas, juga akan digunakan dalam bidang pendidikan yaitu
sebagai unit praktek  kendali mesin listrik. Prototipe pengaturan variasi putaran motor
listrik AC yang dibuat  pengaturannya berbasis MC, PLC dan mikrokontroler yang
dikendalikan dengan remote control,  hal ini dimaksudkan agar mahasiswa yang akan
menggunakan prototipe  tersebut dalam kegiatan praktek, akan mendapat pengetahuan
dan ketrampilan tentang basis pengendalian motor listrik AC yang bervariasi.
Penelitian terdahulu yang berkaitan dengan karya ini diantaranya adalah
penelitian yang dilakukan oleh Sundareswaran, K. dan Palani (1999) tentang pendekatan
fuzzy logic untuk pengendalian efisiensi tegangan motor induksi dan penelitian yang
dilakukan oleh Khafer, F.M.H. and Novotny, D.W. (1986) tentang model equivalent
rangkaian untuk pengendalian phase back voltage mesin AC. Penelitian lainnya
dilakukan oleh Ari Fatmawati (2006) tentang rancang bangun aplikasi PLC untuk
pengendalian konveyor pada pengepakan barang, selanjutnya penelitian yang dilakukan
oleh Handy Wicaksono, dkk (2006) tentang komunikasi antara dua PLC TSX Micro 37-21
untuk mengendalikan miniatur produksi minuman dan penelitian tentang system
pengembangan kendali logika fuzzy berbasis PLC (Thiang,dkk., 2006). Penelitian lain
yang memanfaatkan mikrokontroler antara lain penelitian tentang perbaikan faktor daya
motor induksi 3 fase menggunakan mikrokontroler 68H11 (Bambang Sutopo, dkk., 2004),
kendali tegangan motor induksi untuk penghematan energi berbasis mikrokontroler
(Supari, 2001), system kontrol digital PID untuk kecepatan motor DC dengan
mikrokontroler 8032 (Bernadus E.P. Da Silva, dkk., 2006) dan penelitian yang lainnya.
Karya ini berbeda dengan penelitian terdahulu, penelitian terdahulu yang berkaitan
dengan karya ini umumnya tentang penggunaan basis pengaturan tertentu yaitu MC,
PLC atau mikrokontroler secara sendiri-sendiri untuk suatu pengendalian  tertentu pula.
Disamping itu penelitian tentang penggunaan remote control umumnya juga digunakan
untuk mengendalikan beban listrik tertentu secara sendiri-sendiri. Sedangkan dalam
karya ini remote control akan mengoperasikan tiga basis kendali yaitu MC, PLC atau
mikrokontroler untuk digunakan mengendalikan variasi putaran motor listrik AC, yang
hasilnya berupa prototipe untuk digunakan sebagai unit praktek kendali mesin listrik.
3Dalam karya ini dilakukan pembatasan bahwa pengaturan variasi putaran motor listrik
AC berupa pemilihan pengoperasian tiga  kecepatan dan dua arah putaran dari dua buah
motor kipas angin berjenis motor kapasitor permanen,  menggunakan basis
pengendalian MC (Magnetic Contactor), PLC Zelio Smart Relay SR1-B201BD dan
mikrokontroler AT89C51 yang dikendalikan dengan remot control televisi Sony dengan
jenis IR.RM-870.
Adapun rumusan masalah yang diangkat dalam karya ini adalah bagaimanakah
unjuk kerja prototipe pengaturan variasi putaran motor listrik AC berbasis MC, PLC dan
mikrokontroler menggunakan remote control? Berdasarkan pada rumusan masalah
tersebut maka tujuan karya ini adalah  untuk mendapatkan unjuk kerja prototipe
pengaturan variasi putaran motor listrik AC berbasis MC, PLC dan mikrokontroler
menggunakan remote control.
Pendekatan yang digunakan dalam karya ini adalah pendekatan pengembangan
dengan mengacu pada Pressman SR (1982), yang secara garis besar terdiri atas analis
kebutuhan, perancangan, manufacturing prototipe dan pengujian. Blok diagram
pengaturan variasi putaran motor listrik AC berbasis MC, PLC dan mikrokontroler
menggunakan remote control dapat ditunjukkan seperti gambar 1.
Gambar1.Diagram blok pengaturan variasi putaran motor listrik AC berbasis    MC, PLC
dan mikrokontroler menggunakan remote control
Sebuah remote control memberikan data yang dipancarkan lewat infra merah menuju unit
receiver. Unit reciever terdiri atas penerima infra merah, pengolah data digital berupa
mikrokontroler AT89C51 dan driver relay. Penerima infra merah akan menerima data
yang dipancarkan oleh remote control yang telah dikodekan. Pengkodean setiap tombol
pada remote control diproses oleh mikrokontroler. Mikrokontroler ini berperan dalam
memberikan intruksi yang diinginkan pada driver relay. Driver relay merupakan pemberi
input pada basis kendali MC atau PLC atau mikrokontroler. Basis kendali MC atau PLC
atau mikrokontroler mengatur output yang diinginkan untuk mengatur variasi putaran
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4Untuk membantu dalam perancangan prototipe maka perlu adanya identifikasi
kebutuhan terhadap prototipe yang akan dibuat, antara lain:
1. Dibutuhkan adanya alat yang dapat mengirimkan suatu data digital.
2. Dibutuhkan adanya alat yang dapat menerima suatu data digital yang dikirimkan.
3. Dibutuhkan adanya komponen yang dapat mengolah data digital.
4. Dibutuhkan adanya basis pengendali untuk mengendalikan sistem.
5. Perlu adanya motor listrik AC 1 fasa untuk dikendalikan.
Selanjutya berdasarkan identifikasi kebutuhan seperti tersebut di atas, maka
diperoleh beberapa analisis kebutuhan terhadap prototipe yang akan dibuat antara lain
sebagai berikut:
1. Remote control TV SONY jenis IR.RM-870 menggunakan infra merah sebagai
pengirim data.
2. Receiver IRM 8510 sebagai penerima data infra merah.
3. Mikrokontroler AT89C51 sebagai komponen yang dapat mengolah data serta
sebagai basis kendali pengoperasian motor listrik.
4. PLC Smart Zelio SR1-B201BD sebagai basis kendali motor listrik.
5. Magnetic Contactor sebagai driver dan basis kendali motor listrik.
6. Dua buah motor kipas angin, berjenis motor kapasistor permanen sebagai motor
listrik AC yang akan dikendalikan.
Perancangan sistem terdiri atas perangkat keras dan perangkat lunak.
Perancangan perangkat keras mencakup Remote Control TV SONY jenis IR.RM-870
sebagai pemancar infra merah, modul infra merah IRM 8510 yang dilengkapi oleh
bandpass filter 30-40 KHz sebagai penerima infra merah, rangkaian sistem minimum
mikrokontroler AT89C51, driver yang dilengkapi dengan relay SPDT, transistor PNP
9012 (400-600 mA), dioda D1N4001 dan resistor 1 K dan penampil  7 segment yang
akan memberikan tanda sistem bekerja. Disamping itu dirancang pula perangkat keras
Magnetic Contactor (MC) yang memiliki 4 kontak Normally Open (NO) dan 2 kontak
Normally Closed (NC) serta dilengkapi dengan timer Omron, Programmable Logic
Controler (PLC) Zelio SR1-B201BD, dan mikrokontroler  AT89C51 yang ketiganya
sebagai basis kendali, driver berupa saklar magnit, 2 buah motor kipas angin jenis
kapasitor permanen serta catu daya. Sedangkan perancangan perangkat lunak secara
garis besar terdiri atas pemrograman mikrokontroler sebagai pengolah data masukan
penerima infra merah dari remote control, pemrograman basis kendali MC, PLC dan
mikrokontroler serta pemrograman mikrokontroler untuk mengoperasikan penampil 7
segment.
Manufakturing prototipe dilakukan dengan merangkai setiap  blok dan antar blok
menjadi satu kesatuan sistem yang saling terkait satu sama lain.  Prosedur pengujian
dilakukan dengan menguji diskripsi kerja prototipe, mengukur jangkauan sinyal remot
control yang masih dapat diterima dan mengukur waktu yang diperlukan dari penekanan
tombol remote control sampai motor berputar.
Metode pengumpulan data yang digunakan dalam karya ini adalah observasi. Data
tersebut berupa hasil pengamatan terhadap pengujian prototipe meliputi deskripsi kerja,
respon waktu dan jarak antara remote control dan unit reciever yang menunjukkan
prototipe masih dapat bekerja sebagaimana fungsinya. Teknik analisis data yang
digunakan dalam karya ini adalah deskriptif.
PEMBAHASAN
Hasil pembuatan prototipe pengaturan variasi putaran motor listrik AC      berbasis
MC, PLC dan mikrokontroler menggunakan remote control seperti ditunjukkan pada
Gambar 2 berikut ini.
5Gambar 2. Prototipe pengaturan variasi putaran motor listrik AC      berbasis      MC,
PLC dan mikrokontroler menggunakan remote control.
Pengujian deskripsi kerja  prototipe pengaturan variasi putaran motor listrik AC
berbasis      MC, PLC dan mikrokontroler menggunakan remote control dilakukan
sebanyak tiga kali yang ternyata dari ketiga kali pengujian tersebut meghasilkan data
deskripsi kerja prototipe yang sama, yang  pengujian dan datanya diuraikan seperti
berikut ini. Pegujian deskripsi kerja prototipe diawali dengan pengoperasian tombol
utama  yakni pemijitan tombol power dan tombol “remote” pada unit receiver, kemudian
tombol power remote control ditekan dari jarak 4 meter dengan posisi lurus terhadap unit
reciever.  Hasil pengoperasian tersebut  prototipe siap dioperasikan lebih lanjut yang
ditandai dengan lampu led menyala. Langkah berikutya jika diinginkan pengendalian
prototipe berbasis MC maka tombol 1 remote control ditekan, untuk pengendalian
prototipe berbasis PLC maka tombol 2 ditekan,  pengendalian prototipe berbasis
mikrokontroler maka dilakukan penekanan  tombol 3, sedangkan jika diinginkan remote
control pasif kembali maka tombol power ditekan lagi. Penekanan tombol 1 menghasilkan
prototipe siap bekerja dengan basis pengendalian MC yang ditandai dengan munculnya
tulisan “Coil” pada penampil 7 segment. Jika yang ditekan adalah tombol 2 akan
menghasilkan prototipe siap bekerja dengan basis kedali PLC yang ditandai dengan
tulisan “PLC” pada penampil 7 segment, sedangkan jika yang ditekan adalah tombol 3
menunjukkan prototipe siap bekerja dengan basis pengendalian mikrokontroler yang
ditandai dengan tulisan “n-ikro” pada penampil 7 segment.
Selanjutnya untuk masing-masing basis pengendalian tersebut dilanjutkan dengan
penekanan tombol-tombol berikut yang diikuti deskripsi kerja yang hasilnya disajikan
pada tabel 1 seperti berikut ini.
6Tabel 1.Hasil pengujian diskripsi kerja pengaturan variasi putaran motor listrik AC










1 Tombol 4 ditekan dan tombol + ditekan, maka motor A
berputar kekanan dengan kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol + ditekan lagi maka motor A berputar
kekanan dengan kecepatan 2, demikian halnya jika
tombol + ditekan lagi maka motor A berputar kekanan
dengan kecepatan 3.
Ya Ya Ya
Jika tombol – ditekan maka putaran motor A berputar
kekanan pada kecepatan 2, selanjutnya jika tombol –
ditekan lagi maka motor A berputar kekanan dengan
kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol 8 ditekan maka  motor A berhenti berputar. Ya Ya Ya
2 Tombol 5 ditekan dan tombol + ditekan, maka motor A
berputar kekiri dengan kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol + ditekan lagi maka motor A berputar kekiri
dengan kecepatan 2, demikian halnya jika tombol +
ditekan lagi maka motor A berputar kekiri dengan
kecepatan 3.
Ya Ya Ya
Jika tombol – ditekan maka putaran motor A berputar
kekiri pada kecepatan 2, selanjutnya jika tombol –
ditekan lagi maka motor A berputar kekiri dengan
kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol 8 ditekan maka  motor A berhenti berputar. Ya Ya Ya
3 Tombol 6 ditekan dan tombol + ditekan, maka motor B
berputar kekanan dengan kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol + ditekan lagi maka motor B berputar
kekanan dengan kecepatan 2, demikian halnya jika
tombol + ditekan lagi maka motor B berputar kekanan
dengan kecepatan 3.
Ya Ya Ya
Jika tombol – ditekan maka putaran motor B berputar
kekanan pada kecepatan 2, selanjutnya jika tombol –
ditekan lagi maka motor B berputar kekanan dengan
kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol 8 ditekan maka  motor B berhenti berputar. Ya Ya Ya
4 Tombol 7 ditekan dan tombol + ditekan pertama, maka
motor B berputar kekiri dengan kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol + ditekan lagi maka motor B berputar kekiri
dengan kecepatan 2, demikian halnya jika tombol +
ditekan lagi maka motor B berputar kekiri dengan
kecepatan 3.
Ya Ya Ya
Jika tombol – ditekan maka putaran motor B berputar
kekiri pada kecepatan 2, selanjutnya jika tombol –
ditekan lagi maka motor B berputar kekiri dengan
kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol 8 ditekan maka  motor B berhenti berputar. Ya Ya Ya
5 Tombol 9 ditekan, maka kedua motor berputar dengan
urutan sebagai berikut :
7 motor A dan B berputar ke kanan selama 10 detik,
 motor A dan B mati selama 30 detik,
 motor A dan B berputar ke kiri selama 10 detik,
 motor A dan B mati selama 30 detik,
 motor A berputar ke kanan dan motor B berputar ke
kiri selama 10 detik,
 motor A dan B mati selama 30 detik,
 motor A berputar ke kiri dan motor B berputar ke
kanan   selama 10 detik,
 motor A dan B mati selama 30 detik,
 proses putaran motor berulang seperti semula,
Ya Ya Ya
Jika tombol VOL (+) ditekan maka putaran motor
berubah dari kecepatan 1  menjadi kecepatan 2, jika
tombol VOL + ditekan lagi maka kecepatan motor
menjadi kecepatan 3.
Ya Ya Ya
Jika tombol VOL (-) ditekan maka putaran motor
menjadi kecepatan 2, jika tombol VOL (-) ditekan lagi
maka kecepatan putar mejadi kecepatan 1.
Ya Ya Ya
Jika tombol 8 ditekan maka kedua motor berhenti
berputar.
Ya Ya Ya
6 Pada proses kerja di atas, jika motor A atau B berputar
dengan kecepatan 1,2 atau 3 maka pada sisi kanan
penampil 7 segment pertama akan muncul “K1”, “K2”
atau “K3”.
Ya Ya Ya
Pada proses kerja di atas, jika motor A berputar ke
kanan maka pada sisi kiri penampil 7 segment ke dua
akan muncul “”K1R”, jika motor A berputar kekiri “K1L”,
sedangkan jika motor B berputar kekanan maka pada
sisi kanan penampil 7 segment akan muncul “K2R”, jika
motor B berputar ke kiri “K2L”
Ya Ya Ya
7 Tombol power ditekan untuk yang kedua kalinya maka
sistem pengendalian prototipe akan mati
Ya Ya Ya
Pengujian jarak antara remote control dengan receiver dilakukan untuk
mengetahui jangkauan maksimal sistem masih dapat bekerja atau tidak. Pengujian ini
dilakukan dengan cara bertahap, yaitu mulai dari jarak dekat kemudian sedikit-demi
sedikit jaraknya ditambah hingga unit reciever tidak dapat menerima data yang dikirim
remote control. Pengujian dilakukan pada tiga posisi antara remote control dan unit
reciever yaitu lurus (00 ), samping (800),samping 900 ) dan belakang (1800 ) yang data
selengkapnya ditunjukkan pada tabel 2 berikut ini.
Tabel 2. Data Pengujian jarak antara remote control dan unit receiver pada beberapa















1. 3,9 Menerima Menerima Menerima Menerima
2. 4 Menerima Menerima Menerima Tidak
3. 5 Menerima Menerima Menerima Tidak
4. 6 Menerima Menerima Tidak Tidak
5. 10 Menerima Menerima Tidak Tidak
6 10,5 Menerima Tidak Tidak Tidak
7. 23 Menerima Tidak Tidak Tidak
8. 23,5 Tidak Tidak Tidak Tidak
8Pengujian  terhadap waktu yang diperlukan dari penekanan tombol remote control
sampai motor memberikan respon untuk berputar, dilakukan pada posisi remote control
dan unir reciever lurus (00 ) degan jarak 2 meter. Pengujian ini dilaksanakan baik pada
basis kedali MC, PLC maupun mikrokotroler, yang masing-masing dilaksanakan
sebanyak tiga kali yang data waktu rata-ratanya seperti ditunjukkan pada tabel 3 berikut
ini.
Tabel 3. Pengujian  waktu rata-rata yang diperlukan dari penekanan tombol remote
control sampai motor bekerja
No Penekanan tombol
remote control
Basis MC Basis PLC Mikrokontroler
Waktu (detik) Waktu (detik) Waktu (detik)
1 Tombol 4 ditekan sampai
motor A berputar ke kanan
0,39 0,33 0,35
2 Tombol 5 ditekan sampai
motor A berputar ke kiri
0,39 0,33 0,35
3 Tombol 6 ditekan sampai
motor B berputar ke kanan
0,39 0,33 0,35
4 Tombol 7 ditekan sampai
motor B berputar ke kiri
0,40 0,33 0,35
5 Tombol 9 ditekan sampai




6 Tombol 8 ditekan sampai
motor A atau B berhenti
berputar.
0,39 0,33 0,35
Waktu rata-rata 0,39 0,33 0.35
Data pengujian sinyal remote control dapat dituangkan dalam bentuk data biner
dan hexa.   Format data yang dikirim dari remote control Sony terdiri dari 12 bit data,
pertama kali adalah header, 8 bit data, kemudian terakhir 4 bit stop bit. Header memiliki
periode sebesar 4T, logika high sebesar 2T, sedangkan untuk low sebesar 1T (1T =
550S). Untuk membedakan antara header, logika high, dan logika low menggunakan
interupsi Timer 0. Setelah format data remote control yang dikirim diketahui, data yang
dikirim oleh remote control diterima oleh modul penerima IRM-8510 melalui port 3.0
kemudian dibaca oleh mikrokontroler. Mikrokontroler akan mengolah data tersebut
melalui pemrograman mikrokontroler yang keluarannya digunakan untuk
mengoperasikan driver relay sehingga kontak relay akan on atau off. Kontak relay ini
kemudian dijadikan sebagai masukan terhadap basis kendali MC, PLC atau
mikrokontroler. Basis kedali MC, PLC ataupun mikrokontroler tersebut diprogram untuk
mengolah masukan kontak relay tersebut yang hasil keluarannya digunakan untuk
menghidupkan unit saklar magnit. Kontak-kontak saklar magnit akan menghubungkan
lilitan-lilitan motor A atau B sehingga motor tersebut bekerja. Proses bekerjanya motor A
dan B tentu saja tergatung dari pemrograman mikrokontroler sebagai pengolah data
penerima infra merah dari remote control dan pemrograman basis kendali MC, PLC atau
mikrokontroler.
Dengan memperhatikan data pengujian deskripsi kerja dan jangkauan remote
cotrol terhadap unit reciever seperti tersebut di atas menunjukkan bahwa prototipe
pengaturan variasi putaran motor listrik AC berbasis MC, PLC dan mikrokontroler
menggunakan remote control mempunyai kinerja yang baik yang ditunjukkan oleh
deskripsi kerja yang sesuai dengan perencanaan dan jangkauan penerimaan dari remote
control ke unit reciever yang relatif jauh. Hal ini terjadi disamping karena kebenaran
9pemrograman baik pada mikrokontroler sebagai pengolah data penerima infra merah dari
remote control dan  basis pengendalian MC, PLC maupun mikrokontroler juga
disebabkan oleh  komponen-komponen yang digunakan dapat bekerja sebagaimana
fungsinya. Jangkauan penerimaan sinyal remote control oleh unit reciever pada posisi
lurus ternyata memiliki jarak yang paling jauh dibandingkan dengan posisi 900 dan 1800.
Hal demikian disebabkan sinyal remote control yang lurus terhadap unit reciever akan
mudah ditangkap oleh unit reciever dari pada posisi yang lain. Apalagi pada posisi 1800
jangkauan penerimaan sinyal remote control oleh unit reciever paling sulit, pada posisi ini
unit reciever masih dapat menerima sinyal dari remote control secara tidak lansung yakni
melalui pantulan media lain didalam ruangan.
Pada pengujian penentuan jangkauan remote control dan unit reciever yang
dalam prosesnya sebagai sumber tegangan remote control menggunakan baterai bekas
yang sudah melemah tegangannya, akan diperoleh jarak jangkauan yang lebih pendek
dibandingkan jika remote control menggunakan baterai yang masih baik. Hal ini
disebabkan oleh lemahnya sinyal yang dihasilkan oleh transmiter sebagai akibat
lemahnya tegangan baterai. Kenyataan ini menunjukkan bahwa kondisi baterai pada
remote control akan mempengaruhi kemampuan jangkauan penerimaan antara
transmiter dan reciever.
Berdasarkan data waktu yang diperlukan antara pemijitan tombol sampai motor
merespon untuk bekerja ternyata diperoleh waktu yang relatif cepat, yakni pada basis MC
waktu rata-rata 0,39 detik, pada basis PLC waktu rata-rata 0,33 detik, sedangkan pada
basis mikrokontroler waktu rata-rata adalah 0,35 detik. Ketiga basis pengedalian tidak
terlalu jauh berbeda dalam hal rata-rata waktu responnya. Hal ini disebabkan ketiga basis
pengendalian mendapatkan masukan yang sama dari pemrograman mikrokontroler yang
mengolah data penerima infra merah dari remote control. Namun demikian proses
selanjutnya tentu saja berbeda dalam hal waktu yang dibutuhkan untuk running program
diantara ketiga basis kendali. Pada basis kendali PLC memiliki waktu respon rata-rata
yang paling sedikit diantara ketiga basis pengendalian, hal demikian disebabkan PLC
merupakan unit buatan pabrik yang pemrogramannya terbakukan sehingga running
program bisa lebih cepat  dibandingkan dengan program mikrokontroler dan MC yang
masih dibuat dalam penelitian ini. Pada basis pengendalian MC memiliki respon waktu
yang paling lama diantara ketiga basis pegendalian, hal ini disebabkan running program
masih terpengaruh oleh gerakan mekanik dari saklar magnit.
KESIMPULAN
Berdasarkan hasil pengujian dan pembahasan seperti tersebut di atas dapat
disimpulkan bahwa prototipe pengaturan variasi putaran motor listrik AC berbasis MC,
PLC dan mikrokontroler meggunakan remote control, mempunyai unjuk kerja yang baik.
Hal ini   ditunjukkan oleh deskripsi kerja yang sesuai dengan perencanaan,  jangkauan
penerimaan sinyal remote control oleh reciever yang relatif jauh, yakni pada posisi lurus
(00) sejauh 23 meter, posisi 900 sejauh 5 meter,  posisi 800 sejauh 10 meter dan posisi
1800 sejauh 3,9 meter.
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